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Abstract of DE1 9857282 

The method involves the use of a jointed robot (1) with 5 or more degrees of freedom anaVor the acquisition of more than 1 item of information for identifying the 
medication and/or a single store or a collective store with several identical and/or different packages or a mixture of individual stores and collective stores (5,6). 
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® Vollautomatische Beschickung durch einen Gelenkroboter 

@ Nach der Erfindung wird die Lagerung und Beschik- 
kung von Regalen mit Medikamentenpackungen sehr viel 
wirtschaftlicher und sicherer, wenn ein Gelenkroboter mit 
mindestens funf Freiheitsgraden und/oder einer besonde- 
ren Lagertechnik verwendet wird und/oder mehrals eine 
Information von den Packungen genommen wird. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft ein Regal mit Entladevorrichtung 
und/oder automatischer Beschickung durch einen Gelenkro- 
boter, insbesondere fur kleinteilige Giiter wie bspw. Medi- 
kamentenpackungen in Apotheken. Grundlage ist ein Regal 
mit Endadevorrichtung wie in der Patentanmeldung 
197 24 378.9 beschrieben, welches in der Grundversion ma- 
nuell bescbickt wird. Diese manuelle Beschickung bedeutet 
einen nicht unbetrachtlichen Arbeitsaufwand. Jeweils eine 10 
Packung jeder einzusortierenden Medikamentensorte muB 
mit einem Strichcode-Lesegerat identifiziert werden. An- 
schlieBend miissen alle Packungen dieser Sorte an der ange- 
zeigten Position der Regalriickseite in den entsprechenden 
Schacht eingefuhrt werden. 15 

Andere am Markt befindliche Anlagen erfordem das ma- 
nuelle Identifizieren jeder einzelnen einzusortierenden Me- 
dikamcntcnpackung mittcls cincs Strichcodc-Lcscgcrats so- 
wie das Legen auf ein Transportband, wobei die Packung so 
auszurichten ist, daB die Mechariik im Innern der Kommis- 20 
sionieranlage das Medikament handhaben kann. Auch diese 
halbautomatische Methode bedeutet noch einen erheblichen 
Zeitaufwand, insbesondere wenn zusatzlich das Vexfallda- 
tum jeder einzelnen Packung verifiziert und/oder in die D V- 
Anlage eingegeben werden inuB. 

Desweiteren sind Fehler nicht auszuschlieBen, wenn das 
Bedienpersonal bspw. unkonzentriert ist oder abgelenkt 
wird und in Folge dessen die Reihenfolge der eingelesenen 
. bzw. der auf das Band gelegten Packungen vertauscht. 

Die Erfindung hat sich die Aufgabe gestellt, die Medika- 
mentenausgabe zu sichern und/oder den gesamten Beschik- 
kungsvorgang zu automatisieren, um dem Apothekenperso- 
nal die eintonige Arbeit des Medikamenteneinraumens ab- 
zunehmen und/oder eine Arbeitskraft und deren pharmazeu- 
tisches Fachwissen sinnvoller und letztendlich gewinnbrin- 
gender einzusetzen. 

Nach der Erfindung wird dieses Ziel dadurch erreicht, dafi 
unterschiedliche Information von der Packung abgenom- 
men und mit einer Sollvorgabe verglichen werden, und/oder 
dadurch das ein Gelenkroboter mit mindestens funf Frei- 
heitsgraden der Bewegung eingesetzt zusamnien mit einer 
Informationsaufhahme eingesetzt wird. 

Damit stellt sich die Erfindung gegen den Entwicklungs- 
trend, mit moglichst einfachen Geraten eine Beschickung 
und Entnahme durchzufuhren. Die bekannten Gerate besit- 
zen iiber die Hohenverfahrbarkeit und Verfahrbarkeit in 
Langsrichtung des Regales hinaus haufig nur noch eine Be- 
wegungsmoglichkeit. Die zusatzlichen Freiheitsgrade (Be- 
wegungsmoglichkeiten) des erfindungsgemaBen Roboters 
erfordert einen erheblichen baulichen Mehraufwand und 50 
Steuerungsmehraufwand. Ferner spricht noch die allge- 
meine Erfahrung gegen einen erfindungsgemaBen Roboter, 
daB die Betriebs/Storungsgefahr mit zunehmendem Auf- 
wand/Steuerung groBer wird. 

Uberraschenderweise besitzt ein erfindungsgemaBer Ro- 55 
boter gleich wohl erhebliche Vorteile gegeniiber neueren Be- 
schichtungs- und Entladevorrichtungen. 

Die Informationsaufnahme ist wahlweise ein oben be- 
schriebenes Lesegcrat und/oder eine MeBeinrichtung und/ 
oder eine Farberkennung und/oder Bildverarbeitungssy- 60 
stem. 

Die Messung von Langen und Breiten kann dadurch er- 
leichtert werden, daB die Packungen gegen eine MeBflache 
und/oder in eine MeBecke gedruckt werden, so daB nur noch 
das gcgcnubcrlicgcndc Endc zu vcrmcsscn ist. 65 

Diese Automatisierungskomponente bietet, bestiickt mit 
einer geeigneten Greif und/oder Saugvorrichtung, die Mog- 
lichkeit der flexiblen Handhabung beliebiger Medikamen- 
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tenverpackungen. 

Zur Eingabe ubergibt der Apotheker bzw. das Bedienper- 
sonal ubergibt an einer speziell dazu eingerichteten Durch- 
reichstelle z. B. eine Kiste mit Medikamentenpackungen 
5 (oder ein Tablett oder lose Packungen, ausgeschiittete Kiste) 
beliebiger Vielfalt und beliebiger Lage innerhalb des Pak- 
kungshaufens an die erftndungsgemaBe Vorrichtung. 

An der Ausgabe ubergibt die erfindungsgemaBe Vorrich- 
tung die Medikamente an den Apotheker bzw. das Bedien- 
personal. 

In der Zeichnung sind verschiedene Ausfuhrungsbei- 
spiele der Erfindung dargestellt. 

Der Gelenkroboter (1), ausgestattet mit Greifvorrichtung 
(2), Sensorik und einem Bildverarbeitungssystem, erkennt 
anhand eines Hohenprofils die Lage der einzelnen Packun- 
gen, greift eine Packung (4) heraus, legt sie auf eine Refe- 
renzflache, richtet sie dort aus, vermiBt sie und wiegt sie 
ggfls. Aufgrund der nun wohldcfinicrtcn Lage und Ausrich- 
tung der Packung sowie der erheblichen Bewegungsfreiheit 
des Gelenkroboters kann das System diese nun nacheinan- 
der mit alien sechs Seiten des Quaders vor eine Strichcode- 
Leseeinheit sowie anschlieBend vor eine Digitalkamera hal- 
ten, um die Art des Medikaments zu ermitteln und mittels ei- 
ner Texterkennungs-Software das aufgedruckte Verfallda- 
j turn zu bestinunen. Bei runden Lagergutem wird entspre- 
chendes mit den beiden Stimflachen sowie der Mantelflache 
des Zy tinders vollzogen. Die Strichcode-Leseeinheit kann 
auch entfallen, da der Strichcode ebensogut mittels des Bild- 
verarbeitungssystems gefunden und gelesen werden kann. 
30 AbschlieBend wird das beschriebene Industrierobotersystem 
zu der Regalschachtposition verfahren, die der identifizier- 
ten Packung zugeordneten ist. Dort wird das Lagergut in 
ahnlicher Weise in den Regalschacht eingefuhrt, wie dies 
bei der manuellen Beschickung durch die Hand des Bedie- 
35 ners geschieht. 

Vorteilhafterweise kann der Strichcode, der sich auf jeder 
der sechs Packungsseiten befinden kann, automatisch und 
sicher gefunden werden. Gleiches gilt fur das Vexfalldatum, 
welches zusatzlich in unterschiedlichen Formaten, Schrift- 
40 arten und Qualitaten vom Hersteller aufgedruckt wird. 

Wahlweise werden noch zusatzliche Informationen von 
jeder Packung genommen. Dazu gehoren die Abmessungen 
und/oder Farben und oder ander eingeformte oder aufge- 
druckte Informationen. Durch Kombination verschiedener 
45 Informationen wird die Sicherheit der Medikamentenaus- 
gabe wesentlich erhoht. Uberraschenderweise ist der fur die 
Kombination erforderliche Auf wand gering. Insbesondere 
wird die Ausgabe nicht oder nur vernachlassigbar verzogert. 

Die komplexen Bewegungen, die zur Ausfuhrung der be- 
schriebenen Vorgange notwendig sind, werden vorzugs- 
weise mit einem Robotersystem mit mindestens funf Frei- 
heitsgraden erfuilt, welches zusatzlich noch als Ganzes im 
Raum horizontal und vertikal positionierbar ist, um alle Re- 
galschachte erreichen zu konnen. 

Um die ^^^rtschaftiichkeit des zwar technisch zuveriassi- 
gen, aber recht teuren Robotersystems zu erhShen und sein 
neuartiges Einsatzgebiet in Einzelhandelsgeschaften, insbe- 
sondere Apotheken, zu rechtfertigen, wird dieses idealer- 
weise zusatzlich dazu genutzt, auf der der Schragregalruck- 
seite gegenuberliegenden Seite der Bescqfckungsroboter- 
gasse sowie im unteren, durch die Schrage bislang unge- 
nutzten Teil des Schragregals (11) ein erganzendes Einzel- 
piatzlager (5, 6) zu realisieren. 

Die dadurch entstehende Mischform aus chaotischem 
Einzclplatzlagcr und sortenrcinem, lincarcm Lager deckt in 
idealer Weise den Bedarf von z. B. Apothekenlagern, da 
dort sehr viele verschiedene Produkte gelagert werden (bis 
zu 16.000 in groBeren Apotheken und mehr), von denen bis 
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zu 80% nurjeweils einmal und die iibrigen 20% (was immer 
noch bis zu 3200 verschiedene Produkte darstellt) bis zu 10 
mal oder offer vorhanden sind. 

Die chaotischen Einzelplatzlager sind beliebig, insbeson- 
dere nacheinander angelegte Lager. Die nacheinander ange- 5 
leg ten Lagerplatze verursachen eine Verringerung der La- 
gerplatzbedarfes. Extrem geringe Anforderungen an die La- 
gerflache ergeben sich mit Sarnmeilagerplatzen fiir ver- 
schiedene Packungen. Sammellagerplatze sind fur gleiche 
Packungen ublich, nicht fur verschiedene Packungen. Wahl- 10 
weise kann auch eine Sammellagerung fur Packungsmengen 
verwirklicht weiden, in denen sich von unterschiedlichen 
Medikamenten mehrere Packungen befinden. Die erfin- 
dungsgemaBe Vorrichtung ist in der Lage, in kurzester Zeit 
aus einem Sammellager mit unterschiedlichen Packungen 15 
die richtige Packung herauszufinden. Dabei ist ein Daten- 
speicher extrem hilfreich, weil in dem Datenspeicher die 
Lagc der gesuchten Packung cingcspcichcrt werden und 
leicht wiedergefunden werden. Das gilt besonders, wenn nur 
eine Packungslage in jedem Lager vorgesehen ist. Die erfin- 20 
dungsgemaBe Kontrolle stellt sicher, daB die weitergege- 
bene Packung die richtige ist. 

Die aufgenommenen falschen Packungen werden wieder 
zuriickgeiegt oder einer auf einem besonderen Wege der all- 
gemeinen Beschickung wieder zugefuhrt. Letzteres ge- 25 
schieht wahlweise dadurch, daB die falschen Packungen in 
eine separate Box gelegt werden. Die separate Box kann von 
dem Apotheker oder anderen Personen zur Beschickung der 
Lager wieder entleert werden. Alternativ ist eine automati- 
sche Entleerung und Beschickung moglich. 30 

Selbstverstandlich ist auch die Moglichkeit gegeben, mit- 
tels der Erfindung ein reines Einzelpiatzlager zu realisieren 
(Fig. 2, Fig. 3), wobei dann der Gelenkroboter in einer 
Gasse verfahren wird, in der er rechts und links Packungen 
ablegen und zum Anforderungszeitpunkt wieder holen 35 
kann. Die Gasse muB dabei nicht zwingend linear sein. 
Auch kurven- oder zickfonnige oder maandernde oder 
kreisformige (8) Anordnungen (Fig. 3) sind denkbar. 
Ebenso jegliche Kombinationen aus verschiedenartigen An- 
ordnungen von Einzelplatz- und Mehrplatziagern. 40 

Selbst der Einsatz der Erfindung als Zusatzeinrichtung zu 
bereits vorhandenen Schrank-, Regal- oder Schubladensy- 
stemen (9, 10) ist denkbar (Fig. 4). Somit kann, eine giin- 
stige Anordnung der vorhandenen Mobel (9) vorausgesetzt, 
mit relativ geringem Aufwand eine kon ventionell eingerich- 45 
tete Apotheke (bzw. ein anderes Einzelhandelsgeschaft) 
nachtraglich automatisiert werden, ohne die vorhandene La- 
gereinrichtung (9) zu ersetzen. 
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1. Verfahren zum Betrieb eines Regalsystems mit Be- 
schickung und/oder Entladevorrichtung mit einem Ro- 
boter und insbesondere fur Medikamentpackungen und 
mit einer Strichcodeidentifizierung, gekennzeichnet 55 
(lurch 

a) Verwendung eines Gelenkroboters (1) mit 5 
oder mehr Freiheitsgraden und/oder 

b) Aufnahme von mehr als einer Information zur 
Indentifizierung der Medikarnente und/oder 60 

c) ein Einzellager oder ein Sammellager mit 
mehreren gleichen und/oder unterschiedlichen 
Packungen oder eine Mischform aus Einzellagern 
und Sammellagern. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gckcnnzcich- 65 
net, daB die Packungen in beliebiger Lage erfaBt und 
einer Infonnadonsaufnahme zugefuhrt werden. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 



zeichnet, daB die Packungen in Einzeilagem und/oder 
Sammellagem nacheinander abgelegt werden und/oder 
unter Schragregallagern eine Einzellagerung erfolgt. 

4. Verfahren nach Anspruch 3, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Packungen nur in einer Lage abgelegt wer- 
den. 

5. Verfahren nach Anspruch 3 oder 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Lage der Packungen eiektronisch ge- 
speichert wird. 

6. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 5, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Packungen nach der 
Aufnahme einem Strichcodelesegerat und/oder einem 
Bildverarbeitungssystem und/oder einer Farberken- 
nung und/oder einer MeBeinrichtung zugefuhrt wer- 
den. 

7. Verfahren nach Anspruch 6, dadurch gekennzeich- 
net, daB LangenmaBe und BreitenmaBe und/oder das 
Gcwicht gemcsscn werden und/oder das Vcrfalldatum 
gelesen wird. 

8. Verfahren nach Anspruch 6 oder 7, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die aufgenommenen Informadonen mit 
Solldaten der Packungen verglichen werden. 

9. Verfahren nach Anspruch 7, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Packungen zur Messung an eine Referenz- 
flache oder eine Ecke angelegl und eine gegenuberlie- 
gende Seite gemessen wird. 

10. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 9, da- 
durch gekennzeichnet, daB falsch aufgenommene Pak- 
kungen wieder der Beschickung zugefuhrt werden. 

11. Verfahren nach Anspruch 10, gekennzeichnet 
durch eine Ablage der falschen Packungen in einen se- 
paraten Behalter und daB der Behalter in die Beschik- 
kung endeert wird. 

12. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 11, ge- 
kennzeichnet durch die \ferwendung eines horizontal 
und vertikal verfahrbaren und/oder dreh- und schwenk- 
baren Gelenkroboter (1). 

13. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 12, da- 
durch gekennzeichnet, daB der Roboter in einer gera- 
den und/oder lairvenforrnigen und/oder zick-zack-for- 
migen und /oder maandemden Bahn zwischen den Re- 
galen verfahren wird. 

14. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 13, ge- 
kennzeichnet die Verwendung von Regalen mit vor und 
hinter den Regalen angeordneten Robotern und/oder 
die Verwendung von Robotern mit Greifern und/oder 
Saugvorrichtungen und/oder von Robotern mit mitge- 
fuhrter Sensorik. 

15. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 14, ge- 
kennzeichnet durch die Anwendung auf vorhandene 
Regaleinrichtungen . 
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